







































▷ k(0) = 0，k(m+1) = T0（T0：追跡期間）
▷ k = (k(1), . . . , k(m))T，β = (β(1), . . . , β(m+1))T
▷ 真値：k∗ = (k∗(1), . . . , k∗(m))T，β∗ = (β∗(1), . . . , β∗(m+1))T
▷ limn→∞ k∗(j)/n = κ(j)（j = 1, . . . ,m），0 < κ(0) < · · · < κ(m) < 1
▷ 個体i ∈ {1, . . . , n}


































OP(1) (s : finite)
−OP(s/n) (s → ±∞, O(1) ̸= s/n = o(n))
=⇒ k̂ − k∗ = OP(1/n) 
▷ 変化点パラメータのMPLE k̂ に対して速い収束が成り立つ
定理：Cox比例ハザードモデルにおけるAIC（変化点ありVer.） 
部分尤度に基づくAIC
AIC =− 2× (最大対数部分尤度) + 2× (回帰パラメータ数)
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